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Penulis membuat perancangan gait atau model gerakan dari robot ular dengan sendi 3-
DOF dengan mekanisme pergerakan ekspansi linear. Tujuan Penelitian adalah sebagai fondasi 
untuk penelitian selanjutnya dan mendapatkan gait yang efektif yang kelak akan digunakan 
untuk membantu tim penyelamat dalam menjalankan tugasnya mengeksplorasi area bencana dan 
menyelamatkan korban. Metode Penelitian menggunakan studi paper dan simulasi 
menggunakan MATLAB. Hasil Penelitian adalah berupa gait robot dalam bergerak maju dan 
melakukan manuver. Simpulannya setelah perancangan selesai, robot ular yang disimulasikan 
menghasilkan gait dalam bergerak maju dan melakukan manuver dan dapat dikembangkan 
dengan memodelkan dinamika dan perancangan hingga menghasilkan bentuk fisik. 
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